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学 位 論 文 内 容 の 要 旨 
 
車両の利用者の拡大と共に高速道路を利用する車両の数が増加している．交
通事故総合分析センターの調査によれば，一般道路の死亡事故の発生割合は約
0.89 ％である．一方，高速道路の死亡事故の発生割合は一般道路の約２倍の
1.73 ％である．現在，高速道路での事故を減らすため，車両用操縦安定化制御
法の開発が急務となっている． 
従来の操縦安定化制御法では，コントローラの開発を簡単化するため，タイ
ヤが発生する横力飽和を無視してコントローラ開発が行われてきた．しかし，
実際の車両にこれらの操縦安定化制御法を応用した車両システムにおいて，タ
イヤの横力飽和のため所期の制御性能が得られないという問題が発生する場合
がある．最悪の場合，車両システムが不安定となり，事故が発生してしまうこ
ともある．この問題を解決するため，タイヤ横力飽和を考慮した種々の操縦安
定化制御手法が提案されてきた．これらの操縦安定化制御法では，一部の車両
パラメータの値が既知である必要がある．さらに，操縦者の操縦特性が考慮さ
れず，操舵角が一定値の場合にのみ車両システムの安定性が検討されていると
いう問題もある．実際の車両は操縦者が操縦するので，操舵角は一定とは限ら
ない．また，操縦者の操舵特性の変化により車両システムの安定性も変化する．
したがって，操縦者の操舵特性変化を考慮した操縦安定化制御法を開発する必
要がある． 
本研究では，上述の問題を解決できる新しい操縦安定化制御法の開発を行っ
ている．車両の未知パラメータに対する問題を解決できる制御法の一つとして
モデル規範型適応制御法がある．しかし，入力飽和が存在する多入出力システ
ムに対し制御性能を簡単に改善できるモデル規範型適応制御法が存在しないと
いう問題が存在する．車両の操縦安定化問題を考える場合車両システムは２入
出力システムとなることを考慮に入れ，まず，入力飽和が存在する２入出力シ
ステムに対し制御性能が簡単に改善できる新しいモデル規範型適応制御法を提
案している．さらに，数値シミュレーションを用いて，一つの設計パラメータ
の値を大きく設定することにより，制御性能が簡単に改善できることを明らか
にしている．つぎに，操縦者の操縦特性が変化しても良い操縦性能が保たれる
理想車両モデルの設計法を開発している．そして，数値シミュレーションを用
いて，設計される理想車両モデルが，操縦者の操縦特性変化に対し非常に良い
ロバスト性能を持つことを明らかにしている．最後に，実際の車両の挙動を設
計される理想車両モデルの挙動に追従させるため，本論文で開発した新しいモ
デル規範型適応制御法を応用して車両の横力飽和を考慮した適応操舵安定化制
御法を開発している．そして，開発した適応操縦安定化制御法を用いた車両シ
ステムにおいて，車両システムが安定となる条件を理論的に導出している．導
出した安定条件を基に数値シミュレーションを行うことにより，晴れた路面で
あれば，車両パラメータが変動したとしてもパッシブ車両に比べかなり広い操
縦者特性変化に対して車両システムが安定となることを明らかにしている．さ
らに，安定条件が満足される範囲内において，開発した適応操縦安定化制御法
を用いた車両システムがパッシブ車両と比較して優れた操縦性能を有すること
を明らかにしている．このことに加え，安定条件が満足されない範囲において，
横力飽和を考慮しない適応操縦安定化制御法を用いた車両システムが不安定に
なる場合でも，提案する車両システムが安定となることを数値シミュレーショ
ンを用いて示している．  
 
学 位 論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
 
本論文では，車両の横力飽和を考慮した操縦安定化法が開発されている．本
手法は高性能な操縦安定化制御法の実際への応用に向け大きな貢献を果たして
いる．なお，審査委員ならびに公聴会出席者から種々の質問がなされたが，い
ずれも著者から適切な回答がなされ，質問者の理解が得られた． 
以上により，論文調査及び最終試験の結果に基づき，審査委員会にて慎重に審査
した結果，本論文が，博士（工学）の学位に十分値するものであると判断した． 
